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P atentanspruche 



^T?)Haltevorrichtung zur Handhabung von Gegenstanden, gekennzeich- 
net durch einen ersten Rahmenteil (1 - 6), einen zweiten Rah- 
menteil (7, 8), der an dem ersten Rahmenteil (1 -6) derart 
angebracht 1st, daB er ein wenig zu diesem nach oben und unten 
bewegbar isfc, durch Saugbecher (18), die durch Zufuhr von Be- 
ta tigungsf liefimittel oder -vakuum betatigbar sind und an dem 
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zweiten Rahmenteil (7, 8) angebracht sind, und durch einen 
Detektor (13), der Signale erfaBt, wenn der zweite Rahmenteil 

(7, 8) in seine obere Position beztiglich dem ersten Rahmen- 
teil (1 - 6) angehoben ist und ein Signal ab'sendet, wobei die 
Saugbecher (18) am unteren Teil des zweiten Rahmenteils (7, 8) 
derart angeordnet sind, daB beim Absenken der Haltevorrich- 
tung (22) nach unten auf ein Objekt (24a, 24b) die Becher 
(18) vor jedem anderen Teil der Haltevorrichtung (22) mit dem 
Gegenstand (24a, 24b) in Beruhrung kommen. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, daB der 
Detektor (13) eine Offnung aufweist, die von einem Teil des 
zweiten Rahmenteils (7 r 8) geschlossen wird, wenn der zweite 
Rahmenteil beztiglich dem ersten Rahmenteil (1-5) angehoben 
wird, und die mit einer Zufuhr von Druckluft oder Vakuum be- 
schickt wird. 

m 

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, gekennaeichnet durch eine 
Druckluft- Oder Vakuumque lie (15), deren Zufuhr zu den Bechern 
(18) durch ein Plipf lop-Plieflinittelventil (21) gesteuert wird, 
welches aus dem geschlossenen Zustand in den offenen Zustand 
Oder umgekehrt uberkippt, wenn der Detektor (13) ein Signal 
absendet . 
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Die Erfindung betrifft eine Haltevorrichtung, die in einer 
Handhabiingsvorrichtung eingebaut ist und Gegenstande bewegt, 

* 

die von einem Platz zum anderen zu handhaben sind/ z.B. auf 
einer ProzeBlinie Oder Verarbeitungs zeile • Die Haltevorrich- 
tung wird dazu verwendet, die GegenstSnde zu ergreifen r die 
zu handhaben sind. 

Bei der herkommlichen Haltevorrichtung sind die Orte im Zyklus 
des Manipulators oder Handhabegerates w an welchem die Halte- 
vorrichtung betatigt wird, um das zu handhabende Objekt zu 
greifen und wieder loszulassen, lediglich entsprechend der Po- 
sition der Haltevorrichtung bestimmt. Wenn die Haltevorrich- 

« 

tung z.B. benutzt wird, um ein Objekt von einer Seite des Ma- 
nipulators auf zunehmen und es auf der anderen Seite wieder 
abzusetzen, wird die Haltevorrichtung betatigt, wenn sie tiber 
eine vorbestimmte Position auf der einen Seite hinaus herun- 
terbewegt worden ist, um den Gegenstand zu ergreifen. Wenn die 
Haltevorrichtung sich iiber eine vorbestimmte Position auf der 
anderen Seite hinaus herabbewegt hat, wird sie in gleicher 
Weise betStigt, um den Gegenstand wieder loszulassen. 

Dieses Steuersystem hat Nachteile. Beispielsweise wird die 
Haltevorrichtung betatigt, um den Gegenstand zu ergreifen, 
unbeachtlich der Tatsache, ob der Gegenstand zu der vorbe- 
stimraten Position gebracht worden ist oder nicht. AuBerdem 
wird die Haltevorrichtung betStigt, torn den Gegenstand loszu- 
lassen, unbeachtlich der Tatsache, ob sie ihn rich tig aufge- 
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nommen hat oder nicht. Manchmal fiihrt dieses tatsSchlich da- 
zu, daB der Gegenstand auf den Boden f allengelassen wird. 

Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Halte- 
vorrichtung zu schaffen, welche die Gegenwart des zu handha- 
benden Gegenstandes erfaBt oder abfiihlt und auch die Gegenwart 
der Halterung ftir einen gerade gehaltenen Gegenstand erfaBt 
und deren Betrieb daher in wirksamer Weise mit Hilfe einer Ruck 
kupplung aus dem Gegenstand , der zu handhaben ist, gesteuert 
wird und die ferner einen einf achen Aufbau hat und preiswert 
herzustellen ist. 

* 

Diese und andere GegenstSnde der vorliegenden Erfindung werden 
bei einer Haltevorrichtung zur Handhabung von Gegenstanden 
erreicht, die einen ersten Rahmenteil aufweist, einen an die- 
sem derart angebrachten zweiten Rahmenteil aufweist, daB er 
ein wenig bezuglich dem anderen Rahmenteil nach oben und unten 
bewegbar ist, ferner Saugbecher aufweist, welche durch die Zu- 
fuhr von Betatigungsf liefimittel oder -vakuum betlitigbar sind 
und am zweiten Rahmenteil befestigt sind, und einen Detektor 
aufweist, der Signale erfaBt, wenn das zweite Rahmenteil in 
die obere Position bezuglich des erten Rahmenteils angehoben 
ist und ein Signal absendet, wobei die Becher am unteren Teil 
des zweiten Rahmenteils derart angeordnet sind, daB beim Ab- 
senken der Haltevorrichtung nach unten auf einen Gegenstand 
die Becher vor jedem anderen Teil der Haltevorrichtung mit 
dem Gegenstand in Beriihrung kommen. 

Weitere Vorteile, Merkmale und Anwendungsmoglichkeiten der 
vorliegenden Erfindung ergeben sich aus der folgeriden Beschrei- 
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bung im Zusammenhang mit den Zeichnungen, in denen eine bevor- 
zugte Ausf uhrungsform dargestellt 1st und beschrieben wird. 
Es zeigen 

Fig. 1 eine abgebrochene Draufsicht eines Handhabungsgerates 
oder Manipulators mit einem Detektor gemaB der Erfin- 
dung. 

Fig. 2 eine Querschnittsansicht entlang der Linie II-II in 
Fig • 1 und 

Fig. 3 eine schematische Vorderansicht eines Manipulators mit 
einem erf indungsgemaBen Detektor als ErlSiuterungshilf e 
des Betriebes . 

In Fig. 1 ist ein Handhabungsger&t oder Manipulator gezeigt, 
der einen KSrper 1, einen ersten Arm 3, dessen eines Ende 
schwenkbar durch eine erste Welle 2 an dem Korper angebracbt 
ist/ und einen zweiten Arm 5 hat, dessen eines Ende schwenkbar 
am anderen Ende des ersten Armes 3 durch eine zweite Welle 4 
angebracht ist. 

Eine Haltevorrichtung 22 ist schwenkbar am anderen Ende des 
zweiten Arms 5 durch eine dritte Welle 6 angebracht, und zwar 
iiber einen L-formigen Arm 7. Diese Haltevorrichtung ist durch. 
eine nicht dargestellte Zwangs- oder Halteeinrichtung einsei- 
tig eihgespannt, damit sie immer in der horizontalen Stellung 

* 

liegt, wenn sie von den Armen bewegt wird. Die Bewegung der 
Arme ist so angeordnet, da0 die Haltevorrichtung von einer 
Seite des Manipulators zur anderen in einer horizontalen 
geraden Linie bewegt wird, wie in Fig. 3 durch die Stellungen 
der Arme gezeigt ist, die mit C bis B bis A bis E bezeichnet 
sind, und die Haltevorrichtung wird ferner an den Enden ihres 
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horizontalen Laufes in jeder Richtung iiber einen kurzen Ab- 
stand in vertikaler Richtung fast gerade nach unten bewegt, 
wie in Fig, 3 durch die Stellungen gezeigt ist, welche die 
Buchstaben D und F tragen. Somit lafit ein vollstandiger Zyklus 
Oder Kreislauf der Bewegung die Haltevorrichtung von Stellung A 
nach E nach F nach E nach A nach I nach C nach D nach C nach 
B und zuriick wieder zu A laufen. Der Aufbau des Manipulators , 
welcher die Haltevorrichtung durch diese Bahn sich bewegen 
laBt und die Erlauterungen des Aufbaues der Zwangs- bzw. Ein- 
klemmeinrichtung sind fiir das Verstandnis dieser Erfindung 
nicht sehr wesentlich und konnen aus gleichzeitig eingereich- 
ten japanischen Patentanmeldungen ersehen werden. Zwecks 
einer kurzen Beschreibung sind weitere Ausf iihrungen diesbezug- 
lich hier weggelassen. 

Die Haltevorrichtung weist den L-formigen Arm 7, den Schwenk- 
arm 10, der schwenkbar am Boden des horizontalen Teils des 
Arms 7 angebracht ist, einen H-f5rmigen Halterrahmen 17, der 
an dem Schwenkarm 10 angebracht ist, und an dem Halterrahmen 7 
befestigte Saugkappen 18 auf. 

Ein Hakenvorsprung 8a , der am rechten Ende 8 des Armes 7 ge- 
maB Fig. 1 gebildet ist, tritt mit einem Hakenvorsprung 10a 
in Eingriff , der auf dem freien Ende des Schwenkarmes 10 ge- 
bildet ist. Man erkennt somit aus der Figur, daB der Schwenk- 
arm 10, der an dem L-formigen Arm 7 durch den Stift 9 s chwenk- 
bar angeordnet ist, ein wenig nach oben und unten schwenken 
kann. 

Der Ventilsitz 12, der aus einem elastischen Material herge- 
stellt ist, wie z.B. Kautschuk, ist in einer kleinen Bffnung 11 
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in dem Arm 7 derart angebracht, daB bei Anheben des Schwenk- 
armes 10 er die FlieBmittelstromung dort hindurch unterbricht. 
Eine flexible Leitung 16 fuhrt von der Offnung 11 zu einem 
Ventil 14 und einem Kompressor 15 iiber einen Drucksensor 13. 

Die Saugbecher 18 stehen liber Zweigleitungen 20a und einen 
Verteiler 19 mit einer flexiblen Leitung 20 in Verbindung. Die 
se fuhrt zu dem Ventil 14 und dem Kompressor 15 iiber ein 
elektromagnetisches Ventil 21 , welches durch den Drucksensor 
13 betatigt wird. Bei dieser Ausftihrungsf orm ist das Ventil 14 
ein Ventil nach Art eines Flip-Flops, welches den Zustand von 
of fen nach geschlossen oder umgekehrt von geschlossen nach 
of fen Sndert, wenn es durch den Drucksensor 13 betatigt wird. 

Bei der dargestellten Ausfiihrungsform sind die Saugbecher 18 
Druckluf tsaugbecher an sich bekannter Art und werden durch Zu- 
fuhr von Druckluf t aus dem Kompressor 15 betatigt. Auch Vaku- 
umsaugbecher an sich bekannter Art kannen benutzt werden , die 
durch Vakuum betatigt werden, wenn die flexible Leitung 20 
mit einer Vakuumpumpe verbunden ist. 

Wenn der Schwenkarm 10 beziiglich des Armes 7 in der unteren 
Position hSngt, ist die Luftstromung durch das Loch 11 nor- 
malerweise nicht unterbrochen, und der Drucksensor 13 arbeitet 
nicht. Wenn jedoch die Haltevorrichtung 22 von oben in Bertih-- 
rung mit einem zu handhabenden Gegenstand gebracht wird, wird 
der Schwenkarm 10 angehoben, und seine obere Oberfl&che 10b 
unterbricht die Luf tsttfSmung durch das Loch 11. Dies lost den 
Drucksensor 13 aus, welcher dann ein Offnen des Flipf lop-Ven- 
tils 21 (es ist vorher geschlossen gewesen) veranlaBt. Hier- 
duch wird Druckluf t den Saugbechern 18 aus dem Kompressor 15 
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iiber die Leitung 20, den Verteller 19 und die Zweigrohre 20a 
zugefuhrt. Deshalb ergreifen die Saugbecher 18 den zu handha- 
bencen Gegenstand fest. 

Wenn femer der Gegenstand, der manipuliert werden soil, von 

der Haltevorrichtung nach unten gebracht ist, bis er auf einer 

Oberflache ruht, dann wird entsprechend der obigen Erlauterung 

der Drucksensor 13 wieder betatigt, und dann kippt das Flip- 

Flop-Ventil 21 aus der offenen Stellung in die geschlossene 

Stellung fiber, wodurch die Zufuhr von Druckluft zu den Saug- 

bechern 18 unterbrochen wird und der Gegenstand losgelassen 
wird . 

In Fig. 3 ist gezeigt, wie das. Handhabungsgerat an einer 
Druckmaschine 25 mit einer Form 26 und einem Stempel 27, der 
unmittelbar fiber der Form 26 angeordnet ist, angewendet ist. 
Das Handhabungsgerat bzw. der Manipulator ist so angeordnet, 
dafl er einen Gegenstand 24a aus einer Beschickungseinrich- 
tung 23 aus der Stellung d aufnimmt und ihn in die mit 24a 
auf der Form 26 bezeichnete Stellung bewegt, wo sich die Hal- 
tevorrichtung in der Position F befindet. Bei dieser Bewegung 
bewegt sich die Haltevorrichtung durch die Stellungen D - c - 
B - a - E - f. Man erkennt gut, daB das Ergreifen und Loslas- 
sen der Haltevorrichtung gemaB der Erfindung die Durchftthrung 
dieser Tatigkeit bequem und leicht ermoglicht, so daB der Ge- 
genstand in wlrksamer Weise ohne unerwfinschten StoB aufgenom- 
men und losgelassen werden kann. 

m 

Man erkennt ferner, daB bei anderen meglichen Ausf fihrungsfor- 
men die Abtasteinrichtung, welche die Bewegung des 
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Teils der Haltevorrichtung 10 beziiglich des oberen Tells der 
Haltevorrichtung 7 erfafit, z.B. ein elektrischer Detektor 
sein kSnnte, der einen Mikroschalter enthalt, statt ein hy- 
draulischer Detektor. Ebenso 1st die Schaffung eines Flipflop- 
Ventils, wie z.B. das Ventil 21 , fiir die Erfindung nicht we- 
sentlich, sondern nur eine Einzelheit der hier beschriebenen 
Ausf iihrungsform. Obwohl die Erfindung beziiglich einer bevor- 
zugten Ausf uhrungs form hier dargestellt und beschrieben ist, 
versteht es sich, daB zahlreiche Xnderungen und Modif ikationen 
im Rahmen des Erf indungsgedankens vorgenommen werden kdnnen. 
Eine BeschraLnkung durch die Beschreibung des Ausfiihrungsbei- 
spiels und die Zeichnungen, die nur zwecks Illustration vorge- 
sehen sind, ist daher nicht beabsichtigt . 
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FIG. 2 





